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Abstract : This paper is a study on the accuracy of the strain measurement of Shirasu slope failure warning
system produced last year. It was discussed accuracy of the device by comparing the experimental results with
the strain measuring device was fabricated and the theoretical value. As a result, it was found that the cause
of the error is due to the fluctuation of the acceleration sensor itself and the numerical calculation algorithm.
In addition, the error was found to be suppressed to 0.04 m.



















サー lis3dh （図 2）を利用し作成された。Raspberry




∆vx(i) = ax(i)∆t (1)
から（ただし，∆tは加速度の取得時間間隔），そのと
きの変位















































行った。表 1 が実験結果であり，変位 < r > は変位
r =
√







変位 < r > 総時間 加速度の取得間隔∆t










































となる。図 6は，実験結果（ σ2x = 0.00184，∆t = 0.145）
を代入したものである。グラフを見てわかるように，∆t






x2n + y2n）を求める。σ2r を求
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となる。この式に実験で得られた ∆t = 0.145，σ2x =




































































































では装置を 1m移動させたが，測定結果（< r >）は
1.38mと大きなずれがあった。しかし，数値計算によ
り混入する誤差が E = 0.368m，また加速度センサー
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図 7: 誤差 Ex
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図 9が σ2r，Eおよび 2つを足し合わせた σ2r +Eのグ
ラフである。この σ2r+Eを最小にする∆tが，我々の使
用した装置，行った数値計算において，分散を抑えつつ
誤差を最小にする ∆tである。その値は ∆t = 0.00846
である。数値計算のアルゴリズムを工夫し，仮にこの
値が実現できれば，混入する誤差は 0.04m程度に抑え
られる。
図 9: 誤差を抑える
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6. まとめと今後の課題
昨年度作製したひずみ測定装置を使って変位測定の
実験を行ったところ，平均で 0.368m の誤差が混入す
ることがわかった。またその要因が，加速度センサー
自身の持つ揺らぎによるものと数値計算アルゴリズム
により混入する誤差であることが，実験値と理論値の
比較によりわかった。さらにこの装置においては，計
算上ではあるが誤差を 0.04mまで抑えられることもわ
かった。
ひずみ測定は「斜面崩壊警報システム」において，斜
面の崩壊を予測する非常に重要な要素である。今のま
までは誤差の混入が大きく実用化は難しい。アルゴリ
ズムの工夫や，より高性能な加速度センサーを用いる
などしてひずみ測定の精度を上げることが今後の課題
である。
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